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(54) 【 発 明 の 名 称 】 隠れ ヤル コ フ モ デル に よる 運動 デー タ の 認識 


ステ ム 


(5 の 【 要約 】 

【 課題 】 隠れ マル コ フ モ デル ( HMM) に よっ て 抽象 化 
され た 対象 の 運動 の 時 系 列 デ ー タ を 再現 する こと が で き 
る 、 隠 れ マ ルコ フ モ デ ル に よる 運動 デー タ の 認識 ・ 生成 
方 法 、 そ れ を 用 いた 運動 制御 方 法 及び その 制御 レス テム 
を 提供 する 。 

【 解決 手段 】 隠 れ マ ルコ フ モ デ ル に よる 運動 デー タ の 認 
識 ・ 生成 方 法 に お いて 、 状 態 遷 移 列 候補 の 計算 過程 と 、 
出力 ベク ト ル 列 の 計算 過程 と 、 最 終 的 な 出力 ベク ト ル 列 
の 計算 過程 、 隠 れ マ ルコ フ モ デ ル の 空間 へ の 配置 過程 と 
を 有 し 、 運 動 認 識 と 運動 生成 を 隠れ マイ ルコ フ モ デ ル の み 
に よっ て 統合 する 。 

【 選択 図 】 図 1 
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